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Zusammenfassung 
GNSS wird im Bahnbereich zukünftig auch für sicherheitsrelevante 
Aufgaben eingesetzt.
Optische Sensoren können sicherheitsrelevante Aufgaben unterstützen. 
Mit einem Sensorverbund aus GNSS und optischen Sensoren werden
Techniken und Verfahren sicherer und zuverlässiger ? Redundanz
Fahrzeugautarke Ortung umsetzbar
Kosten eingespart
Für optimale Forschung wird eine Demonstrationsplattform benötigt, 
um ein realistisches Testumfeld zu erhalten.
Ergebnisse aus ersten Tests werden weitere Ansätze identifizieren.
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